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数字相控阵雷达系统中多目标距离与速度的测量

贾　贞１　 李建清２

（１江苏自动化研究所，连云港 ２２２０６１）
（２东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了实现多个目标距离和速度信息的测量，构建了数字相控阵雷达系统的核心部分———雷达信号处

理环境．雷达回波信号可由目标回波、噪声、杂波和干扰信号经过线性叠加后获得．考虑到这４种信号种类
繁多，故挑选出２种典型组合来构建多目标回波信号，并将其作为雷达信号处理环境的输入．该信号处理环
境主要应用脉冲压缩、运动目标显示和运动目标检测３种处理技术．经分析发现，频域方法的脉冲压缩效果
要优于时域方法；多目标的距离信息可从使用双延时对消器处理后的运动目标显示结果中测量得到；提出

了一种新的运动目标检测技术，该技术能够正确表示运动目标的正负向速度，并同时测量出目标的距离和

速度信息．仿真结果表明，在构建的雷达信号处理环境中成功地从杂乱的雷达回波信号当中检测出多个目
标，并准确地获得这些目标的距离和速度信息．
关键词：相控阵；雷达回波；脉冲压缩；运动目标
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